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ARAHA}.I.KEPADA CALON :
Sila pastikan bahawa kertas peperiksaan ini mengandungi 8 muka surat bercetak dan LIMA
(5) soalan sebelum anda memulakan peperiksaan ini.
Kertas ini mengandungi IIMA (5) soalan, IIGAIo dalam seksyen I dan DIIAI,ID dalam
Seksyen IL
SEMUA soalan dalam Seksyen IIIEEII dijawab'
Jawab mana-mana$Afg soalan datam Seksyen tr.
Sila jawab W soalan sahaja.
Tunjuk setiap langkah dengan jelas.
Agrhan markah bagi soalan diberikan di sut sebelah kanan soalan berkenaan.
'Iewb smua soalan di dalam Bahasa Malaysia'
Selamat Menjawab dan Selamat Maju Jaya'
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SF.KSYT'N I : JAWAR SElt,fTIA SOAI ^N
l. (a) Suatu isyarat analog yang mempunyai spektnrm frekuensi seperti Rajah Sl
akan disampelkan dengan kala pensampelan T. Apakah kekangan ke atas T
untrk mengelakkan tindanan dalam isyarat tersampel?
(lo%)
REah Sl
Andaikata suatu isyarat analog f(t) = 4 sin (a00rt) + 6 cos (600nt)
disampelkan pada kadar 800 sampel per saat melalui pensampelan dedenyut,
cari dan lakarkan spektnrm isyarat tersampel Fg(2nf). Kedua-dua ungkapan
dan lakaran Fdt2trf) diperlukan
Pembayang:
Jelmaan Fourierunhrk cos (2r fot) ialah *utt-fo)+ * u ft+ f) dan
jelmaan Fourier untuk sin (2r 60 ialah i u tt - fo) - # utt + fo).
(t5%')
,,,31.
o)
lF(l co)l
xl00's rad/saat
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(a) Suatu unit penukar D/A dwikutub dengan penguat voltan mempunyai voltan
keluaran yang diberikan oleh
^z asl*7.71u"-[] ar*7 urr-#
(b)
di mana ai (i = O, l, 2,3) mewakili bit masukan dan V5'5 adalah voltan
rujukan skalar penuh. Biar Vpg = 16 volt, a6 ialah MSB dan as ialah LSB'
Peranti ini akan digunakan (setelah penguatan kuasa dengan untung voltan
uniti) untrrk memacu suatu motor servo yang mempunyai kelajuan tetap pada
500 RPlWvolt.
(i) Tentukan kelajuan maksimum dalam arah positif (Vo > 0)'
(ii) Tentukan kelajuan maksimum dalam arah negatif (Vo < 0).
(iii) Tentukan kod penduaan untuk kelajuan sifar.(iv) Tentukan kelajuan motor jika masukan kepada penukar D/A adalah
l0l l.
(r0%)
Pertimbangkan suatu pendaftar anggaran berturutan yang digunakan dalam
suatu konfigurasi penukar A/D seperti dalam Rajah 52. Penukar A/D ini
menghasilkan satu keluaran 3-bit termasuk bit-tanda untuk voltan masukan di
antara 0-8 volt,
(rs%)
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Rqiatt 52
Taraf keluaran pembanding adalah samada I
berikut:-
I jika V* > VR
0 jika V*< VR
atau 0 bergantung kePada kriteria
Suatu masukan analog Vx = 5.6 volt dikenakan kepada penukar ini'
(i) Untuk setiap kitaran jam, penuhkan Jadual I menunjukkan keadaan
purukaran.
Kitaran Jam l(eadaanPenduaan
Sebelum Jam
MasuKan t(e
pembanding dalam
'l'arat
pembanding
I
,,
3
4
Jedual I
...51-
Mula penukaran
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(ii) Tunjukkan laluan yang diilcuti dalam mendapatkan jawapan terakhir dengan
menggunakan gambaraj ah Pokok.
3. Pertimbangkan gambarajah blok Rajah 53 yang mewakili suatu sistem kawalan
suapbalik data tersampel. Pemegang tertib sifar direalisasikan oleh penukarDlA.
R($ c(s)
Rqiah 33
Perhatian:
a? I r z1l-e-f)zL;Ts.aiJ -m5
(a) Untuk D(z) - #, t€ntukan nisbah kawalan C(z/R(z)'
(15'/o)
O) Cari D(z) baru yang diperlukan oleh pengawal dalam menyediakan satu
prestasti rentak-mati kepada sistern di atas.
(ro%)
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SIlKSYf,.N II : JAWAB HAhIYA SATU SOAI AN SAHAJA
4. Untuk sistem kawalan gelung terbuka Rajah 54, kadar pensampelan ialatr 25 Hz dan
penums digit menyelesaikan penamaffi kebezaan'
m(k) = l1,aaeft) '10.77 e(k - l) + 0.33 m(k - l)
F,(s) = .L
s
(a)
o)
Cari suatu model
Keadaan-keadaan
keluarannya.
(lo%)
Tentukan fungsi pindah diskret G(z) bagi loji proses $erta semak
kestabilannya.
(5o/o)
(c) Tentukan model keadaan diskret untuk sistem keseluruhan menggunakan
konfigurasi MINIMAL, iaitu, daripada masukan {k) kepada keluaran c(k).
Perhatian : Tertib sistem akan bertambah dengan kemasukan penuras digit.
(rf/o)
keadaan diskret yang selara untuk loji proses analog.
untuk loji proses merupakan keluaran den terbitan
m(kT) (s+ l)(s+2)
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Suatu sistem kawalan suapbalik tak terpampas
Gn(s) - 
*S ditunjukkan dalam Rajah Ssa'
IEEE 4141
dengan loji proses analog
pelesetan Ts, m&sa
5. (a)
(b)
Rdah S5a
Bagi sistem gelung tertutup tak terpampas, cari masa
puncak tp, dan lelejak Mp.
(s%)
Anda dikehendaki meningkatkan prestasi transien sistem ini dengan
menggunakan satu pemarnpas digit fasa mendahulu seperti dalam Rajah S5b'
Pemegang tertib sifar direalisasikan oleh penukar D/A.
R(s)
&luatt S5b
Pemampas digit fasa mendahulu akan direkabentuk dengan kaedah
pembatalan kutub-sifar berdasarkan prototaip analognya D(s) melalui
penjelmaan dwikunrb dan anggaran yang sesuai untuk pensampel danZOH'
cp (s)
5$'
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Dengan lain perkataan
D(z)-Xs)l 2 z-rs- T;i
Anda dikehendaki merekabentuk sahr pemampas digit fasa mendahulu di atas
supaya memenuhi spesifikasi-spesifikasi berikut:- (l) masa pelesetan
dikurangkan separuh, dan (2) nisbah redaman kekal pada t at 0.6
(atauMp 
- 
1.1).
(zff/o)
- ooo0ooo -
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